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Componentes de Relevacion

Interruptores

Relevadores Contadores

Temporizadores




Contador

Entrada
Reg stro
Reset Acu mul ador
Contacto || Salida

Input IEiinl i = i i

Reset |
Output
Count o 12 3 4 5 0 1

Diagrama del contador de eventos (el valor de conteo es 5)



Temporizador

Rel g

Reset Acu nmul ador

Reg stro

Cont acto | Salida

Clock I_ I] ] || || II H

Reset l

Output | I

Count

Diagrama del Temporizador (el valor de conteo es 5)




LS1 PB1 LS2

O

TIMER
+—
_I_

Diagrama de conexion

. _'|_ L MOTOR

R1

LS1 PB1 LS2 R1

R1

Diagrama escalera del circuito

TIMER
R1

OF




Arquitectura del Controlador Légico
Programable (PLC)

Cargador de PLC
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Algunos de los Simbolos usados en un
Diagrama de Relevadores
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Algunos de los Simbolos usados en un
Diagrama de Relevadores

Interruptor | |
_________________ Manyal L ¥P
i 0Co
i Contactos Bridging | 0@ O
Selector Giratorio ;. ................................................................ ; r—— ._6._ _________
. Contactos Non-Bridging | :O . OO
i . Normalmente |
~ Circuito | Abierto oo
. - Sencillo | Normalmente
Boton ’ . Cerrado Qlo
Instantaneo éL._._._._._._._._._._._._._._._._._._i ............................ . e e
Circuito Doble |




Algunos de los Simbolos usados en un
Diagrama de Relevadores

Normalmente
Abierto -

Contactos i Relevador — N _._._._._._._._._.I_._._._._._._.i ____________ e —
' . Normalmente | N
_ Cerrado _
Relevadores —(—
B o b i n as '-.-.---.---.-.-.---.---.-.-.---.---.-.-.---.---.-.-.---.---.-.-.---.-.-.-.-.---.-.-.-.-.-_.-“% ..................................................
Solenoides - oA©
Motor . Armadura DC - —a—
oot it b i - - et e ? ________________ <_._._._._/_. __________________
Focos Piloto - —®—




Programacion de Controladores
Programables
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Programacion de Controladores
Programables

start emergency stop
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Programacion de Controladores
Programables

Diagrama de conexion de un PLC



Programacion de Controladores
Programables
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Programacion de Controladores
Programables

PB1
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Programacion de Controladores
Programables
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Combinacion de control Logico “Y” y “0O”



Programacion de Controladores
Programables

Ejemplo:

Un robot sera utilizado para la
carga y descarga de partes a una
maquina, desde una banda
transportadora



Programacion de Controladores
Programables

Lector de Cédigos de Barras
Microswitch /
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Distribucion de una Celda



Programacion de Controladores

Programables
Vv Descripcion Estado
MSI Microswitch 1 Lapiezallega
R1 Salida a lector de barras 1 ldentificar la pieza
C1 Entrada desde el lector de barras |1 Pieza correcta
R2 Salida al robot 1 Ciclo de entrada
R3 Salida al robot 1 Ciclo de descarga
C2 Entrada desde el robot 1 Robot ocupado
R4 Salida al tope 1 Tope activado
C3 Entrada desde la maquina 1 Maquina ocupada
C4 Entrada desde la maquina 1 Tarea completa

Descripcion de Variables




Programacion de Controladores

Programables
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Programas

PROGRAM g empl o

VAR | NPUT
MS : BOOL
Cl : BOOL
cC2 : BOOL;
C4 . BOOL;
END VAR
VAR _OUTPUT
Rl : BOOL : FALSE
R2 : BOOL : FALSE
R3 : BOOL : FALSE
R4 : BOOL : FALSE
END VAR

R1. =MS1 AND (NOT R4 ;
R2: =R4 AND (NOT C3) AND (NOT &) ;
R3: =C4 AND (NOT &3 ;
R4. =C1 ;

END PROGRAM




Bloques Funcionales

BOL—

BOL—

INT —

CuU

PV

CTU

Cv

— BOL

— INT

FUNCTION BLOCK CTU
VAR | NPUT
CUBOOL R TR G
R BOOL;
PV I NT;
END VAR
VAR _OUTPUT
Q BOOL;
CV:I NT;
END VAR
|F R THEN
CV. =0
ELS F CU
AND ( CV<PV) THEN
CV: =CV+1;
END | F;
Q = CV>=PV);
END_FUNCTI ONAL_BLOCK




Diagrama de Secuencias
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Diagrama de Secuencias
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